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本稿では， 2種類のロボットを用いて対戦ゲーム用のロボットを開発する [8].1種類は前報 [6]
で開発した PololuZumaを再利用する．もう 1種類は， BuffaloURO-IOTEXP/RCOロボットカー
キット (4tronixPi2Go)にRaspberryPi 3を搭載させたものである．図 lにそれぞれのロボットの

















(a) Pololu Zumo 
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きさは 841x3567 mm, コース途中の障害物には株式会社カワセ kaiserマーカーコーンを使用し，
立ち入り禁止区域及びコースの端を示すために kaiserセーフティーコーン 7インチ，コースのレ
ィアウトはMicrosoftPowerPointにて作成する．
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